 In conformitate cu ultimul act additional pentru anul 2010 situatia financiara este urmatoarea: Numele abreviat institutie 2009 2010 2011 Total B C Credit de angajament B Credit de angajament B Credit de angajament C B C B C INCDMF 30 000 - 58 500 238 920 902 580 - 1230 000 - UPB CCDM 10 000 - - 36 255 153 745 - 200 000 - UPB MECANICA - - - 29 004 120 996 - 150 000 - IPA sucursala Craiova 10 000 3 333 - 33 355 10 340 136 645 42 360 180 000 56 033 IRECSON - - - - - 100 000 20 000 100 000 20 000 CER - - - 22 962 97 038 - 120 000 - Total proiect 50 000 3 333 58 500 360496 10 340 1 511 004 62 360 1980 000 76 033 Etapa 1 Termen 28 02 2009 Valoarea etapei : 50 000 lei buget ; 3 333 lei cofinantare Prima etapa este alcatuita din doua activitati ; Activitate 1 1 - Studierea metodelor de curatat a zapezii; Obiectivele etapei/activitate au fost : Analiza metodelor , documentare, si elaborarea primului capitol din studiu Au participat urmatoarele organizatii : INCDMTM si SC IPA Craiova SA Activitate 1 2 - Analiza utilajelor de curatat zapada; Obiectivele etapei/activitate au fost : Analiza utilajelor de dezapezire, documentare, studiu, si realizarea pag web Au participat urmatoarele organizatii INCDMTM si UPB CCDM Rezumatul etapei S-a constatat ca in orasele din Romania masurile de dezapezire sunt luate în primul rând pentru strazile principale, unde circula masinile, autobuzele, tramvaiele, asigurand si accesul la iesirile din cartiere Deszapezirea este mai dificila în curtile blocurilor locative iar pe trotuare, alei nici nu se pune problema Nu exista suficient utilaj tehnic si cu ce exista nu se poate intra in locuri inguste In prezent exista mai multe echipamente pentru inlaturarea zapezii cum ar fi cele de la firmele: Blowers; SWISHER - SUA; F VERAASEN AS - Norvegia; RPM TECH - Canada; KODIAK - Northway Acestea colecteaza amestecul de zapada si gheata prin intermediul unui distribuitor elicoidal il dirijeaza catre o suflanta cu turbina, care il evacueaza cu viteza mare in lateral Viteza de evacuare foarte mare are dublu rol: impiedica infundarea caii de evacuare si trimite zapada cât mai departe de traseul deszapezit Echipamentele pot fi cu actionare electrica sau cu motoare cu ardere interna Mai exista sistemele tip pluguri - plows cu lame sau cupe excavatoare Alte tipuri executate de firme ca : HENKE - SUA; CURTIS - SUA; BOSS PRODUCTS - SUA; CURTIS TRACTOR CAB INC - SUA sunt utilaje grele destinate dezapezirilor majore Unele dinte ele sunt atasabile si la vehicule de teren tip ATV sau UTV de diverse dimensiuni Pentru siguranta tronsportului pe timp de iarne se mai folosesc utilaje pentru imprastierea de sare si nisip - Salt & sand spreaders ca cele ale firmelor:MEYER PRODUCTS - SUA; E DUGAS WELDING - Canada; F VERAASEN AS - Norvegia; WAUSAU - EVEREST - SUA; SNO - WAY INTERNATIONAL - SUA; BOSS PRODUCTS - SUA; NORTHERN TOOL - SUA Cel mai nou si mai apropiat sistem este modelul japonez Yuki-taro creat de cercetatorii de la Niigata Industrial Creation Organization (NICO), Research and Development, Inc (RDI), Niigata Institute of Technology, Yamagata University and the Industrial Research Institute of Niigata Prefecture (IRI) in 2006 Este un robot care aduna zapada si prin compresie o transforma in calupuri de gheata Nu exista suficiente date privind principiul de functionare Acest robot este inca la nivel de model Proiectul UACUZ isi propune sa realizeze in Romania un robot asemanator celui japonez, dar nu identic, ci pe principii originale de constructie, cu metode proprii, software si hardware elaborate de partenerii din proiect, cu tehnica si tehnologie romaneasca Robotul va constitui un mijloc eficient de curatare a zapezii, depusa in spatii inguste din scoli, spitale, trotuare, etc , locuri greu accesibile pentru mijloacele conventionale cunoscute In cadrul etapei 1 au fost analizate si prezentate documente privind: - metode de curatat zapada - sisteme (utilaje) de curatat zapada In principal sunt cunoscute doua mari familii generice de metode de curatat zapada: * metode mecanice - metode prin care zapada este inlaturata din anumite spatii (carosabil, trotuare, piete publice, curti, etc) cu ajutorul unor utilaje mecanice; * metode chimice - metode prin care zapada este inlaturata prin aplicarea pe zapada a unui strat de substante chimice ce au un dublu rol: transformarea (topirea) in apa si impiedicarea inghetarii apei astfel rezultate Utilajele de curatat zapada, in principiu, pot fi: * echipamente individuale actionate in totalitate manual; * utilaje de curatat cu lame; * utilaje cu mecanisme cu brate oscilante; * utilaje cu mecanisme cu banda elicoidala/melc/snec si suflanta; * utilaje cu turbina Descrierea stiintifica si tehnica, cu punerea in evidenta a rezultatelor etapei si gradul de realizare a obiectivelor ; Obiectivele etapei au fost atinse In urma finalizarii etapei 1 se poate trece la etapa urmatoare de " Analize si studiu de solutie privind sistemul mecatronic inteligent, autonom de compactat zapada " Produsul este deosebit de complex continand: * un sistem de miscare cu motor cu ardere interna si pentru deplasarea cu usurinta pe zapada echipat cu senile in loc de roti; * un sistem de antrenare a zapezii cu o cuva si 2 snecuri; * o parte, in interior, in care se aduna zapada, se compacteaza in calupuri de gheata prin compresie; * un sistem de expulzare a ghetii intr-un suport exterior; * sistemul video care ajuta la ocolirea obstacolelor; * sistemul GPS pentru dirijarea masinii pe strazi, alei, trotuare; * sistemul informatic; * in varianta, anumite functii pot fi reduse la cererea beneficiarului Avantajul unui astfel de utilaj consta in faptul ca dimensiunile sale sunt reduse, usor manevrabil, poate intra pe toate strazile, aleile si trotuarele singur si ocoleste obstacolele Cel mai mare avantaj il constituie insa transformarea zapezii in calupuri de gheata micsorandu-i volumul la cca 10%, eliminand inconvenientul actualelor utilaje care arunca zapada pe margini, blocand circulatia Blocurile de gheata pot fi adunate si transportate in afara localitatii sau pot fi stocate in vederea unor utilizari ulterioare Rezultatele etapei 1 sunt o analiza si o pagina web a proiectului Anexe (documentatie de executie, caiet de sarcini, teme de proiectare, buletine de incercari, atestari, certificari, etc - dupa caz)] - analiza - pagina web Concluzii (se prezinta punctual) Obiectivele etapei au fost atinse In urma finalizarii etapei 1 se poate trece la etapa urmatoare de " Analize si studiu de solutie privind sistemul mecatronic inteligent, autonom de compactat zapada " In 2009 a fost incheiat un act aditional prin care s-a modificat structura proiectului si valoarea lui Etapele sunt urmatoarele: Etapa 2 Analiza sistemului de transformare a zapezii in gheata cu o activitate: Activitatea 2 1 Analiza sistemului de transformare a zapezii in gheata Termen; 15 12 2009 Valoare : 58 500 lei credit de angajament Obiectivele etapei de executie Etapa II, având drept titlul "Analiza sistemului de transformare a zapezii in gheata" , are ca obiectiv o prezentare a notiunilor teoretice despre zapada si gheata si o analiza a modalitatilor de obtinere a ghetii din zapada Rezumatul etapei Caderile de zapada în anotimpul rece impun luarea unor masuri organizatorice eficiente de degajare a drumurilor de acces în vederea asigurarii, în timpul cel mai scurt, a unei circulatii bune, atît pentru pietoni cât si pentru mijloacele de transport Evolutia din domeniul tehnic a creat conditii privind înlocuirea metodelor manuale de îndepartare a zapezii cu tehnologii adecvate cantitatilor de zapada si suprafetelor pe care aceasta este depusa urmarindu-se totodata si realizarea unei productivitati ridicate, deci a realizarii operatiunilor într-un timp cât mai scurt Utilizarea echipamentelor de gabarit ridicat este posibila doar pe caile mari de acces, restul drumurilor, în special strazile si aleile din mediul urban fiind greu de curatat, munca fiind realizata cu preponderenta manual Efortul si volumul mare de munca implicate în actiunile de îndepartare a zapezii au condus în prezent, la orientarea catre realizarea de utilaje de mic gabarit, care sa poata fi utilizate cu usurinta si în mediul privat (gospodarii, vile, etc) Tehnologiile din domeniul roboticii vin în întimpinarea acestor necesitati prin posibilitatea realizarii de echipamente autonome, inteligente, care sa realizeze obiectivul îndepartarii zapezii an timp scurt, într-un mod eficient si în conditii de maxima securitate În vederea realizarii obiectivului general al proiectului, etapa 2 propune analiza solutiilor existente în vederea stabilirii în etapa urmatoare a variantei optime de dispozitiv 1 Descrierea stiintifica si tehnica, cu punerea in evidenta a rezultatelor etapei si gradul de realizare a obiectivelor In cadrul etapei a II-a a fost elaborata o lucrare care este structurata pe 6 capitole: 1 Obiective generale 2 Obiectivele fazei de executie 3 Rezumatul fazei 4 Activitatile de deszapezire 5 Analiza dispozitivelor de obtinere a ghetii 6 Bibliografie Primele 3 capitole sunt prezentate mai sus In cap 4 sunt descrise urmatoarele: * Înzapezirea consideratii climatice si economice * Prevenirea si întretinerea drumurilor pe timpul iernii * Zapada si gheata Proprietatile zapezii; Densitatea; Duritatea; Compresibilitatea; Zapada lichida (zloata); Coeziunea; Aderenta; Instabilitatea termica; Durificarea prin îmbatrânire; Efectele agitarii mecanice; Proprietatile termice; Conductivitatea termica; Unicitatea zapezii Proprietatile ghetii * Metode de control a depunerilor de zapada si gheata * Principiile activitatilor de deszapezire In cap 5 este prezentata analiza dispozitivelor de obtinere a ghetii Pentru a putea prezenta diferitele solutii pentru dispozitivul de obtinere a ghetii s-au studiat 2 masini-roboti utilizati pentru deszapezire: -robotul YUKI-TARO si robotul de deszapezire autonom elaborat la Universitatea Hokkaido - Yuki-Taro este un robot autonom pentru curatat zapada, echipat tehnica de înalta performanta cum ar fi senzor GPS pentru pozitionare, doua camere de luat vederi pentru evitarea obstacolelor pozitionate în "ochi" si un dispozitiv integrat de compactizare a zapezii în blocuri de gheata - robot de deszapezire, de tip autonom : Sistemul de tip plug pentru deszapezire, autonom, include un modul de senzor, un modul pentru controlul vehiculului, un modul pentru oprirea de urgenta si un modul de planificare a lucrarilor Sunt fabricate, în prezent, modelul experimental, inclusiv modulul de sensor si modulul pentru controlul vehiculului Directii viitoare Echipamentul mecatronic inteligent, autonom, pentru eliminarea depunerilor de zapada este echipat cu o cuva rabatabila pentru pozitionarea pe trotuar si cu doua snecuri care aduna zapada, antrenate de un motor Viteza de deplasare a echipamentului este variabila in functie de grosimea stratului de zapada si de densitatea lui Zapada adunata de snecuri este antrenata spre un dispozitiv de transformare a acesteia in gheata Dispozitivele de obtinere a ghetii din zapada pot fi de diferite tipuri Au fost prezentate 5 tipuri constructive Anexe Sunt prezentate 3 inventii in domeniu: - Ice removing machine - Method for production of compression-solidified snow - Dry ice blok extruder Concluzii Obiectivele etapei au fost realizate In anul 2010 a fost incheiat un act aditional prin care s-a stabilit ca valoarea creditului de angajament pentru anul 2010 este de 360 496 lei cu o cofinantare de 10 340 lei Etapa 3 : Analize si studiu de solutie privind sistemul mecatronic inteligent, autonom de compactat zapada Termen: 10 12 2010 Participanti: INCDMTM, IPA CIFATT Craiova, UPB CCDM, UPB Mecanica, CER Obiectivul etapei Elaborarea solutiei optime alese pentru model experimental in urma analizarii sistemelor de miscare autonoma, de vizualizare si evitare obstacole, sistemului de antrenare zapada si a software-ului pentru sistemul decizional; Activitati Activitate 3 1 Analiza sistemului de miscare autonoma si de vizualizare si evitare obstacole ; DE-ME sistem miscare Activitate 3 2 Analiza sistemului de antrenare zapada ; DE-ME Activitate 3 3 Diseminarea pe scara larga prin comunicarea si publicarea nationala sau internationala a rezultatelor REZUMATUL ETAPEI Un robot este compus din o parte mecanica (sasiu, senile, reductoare de turatie - gear box,), o parte electronica (senzori, motoare, afisaj, difuzor, controller) si o parte de logica (programul care decide felul in care robotul actioneaza motoarele in functie de datele returnate de senzori) 3 1 Analiza sistemului de miscare autonoma si de vizualizare si evitare obstacole ; DE-ME sistem miscare Platforma de baza a robotului va fi compusa din elementele necesare deplasarii robotului, cele de sustinere a sarcinii utile pentru observare, alimentarea sistemului si mijloacele de comunicatie Deplasarea: Robotul se va deplasa cu senile Sistemul de locomotie cu senile permite deplasarea robotului înainte si-napoi, efectuarea virajelor la stânga si dreapta, precum si o rotatie în plan orizontal Motoarele Au fost alese motoarele de curent continuu, conectate la un reducator de turatie cu roti dintate (sau curele) Caracteristicile esentiale ale platformei de baza sunt:-Dimensiuni: Lxlxh mm; masa kg; Tractiunea va putea fi cu senile Senilele vor fi actionate de 2 motoare de curent continuu (Magmotor) care vor fi cuplate cu reductoare pentru un control mai eficient al puterii si cuplului motoarelor; Alimentare de la baterii de 12V sau 24V cu o putere de 700W asigurand o misiune de 3-4 ore, cu o viteza de 0,3 km/ora În general, sistemul de deplasare cu senile are în componenta: • 1-senila, realizata ca un lant articulat plan • 2- roata motoare ; • 5- roata de întindere ; • 4-doua sau mai multe roti purtatoare ; • 3-batiu ; • 6-Carcasa care inglobeaza bateriile de alimentare si sistemul de vizualizare si evitare obstacole Sistemul de locomotie cu senile Tipul de senila numit "circular sau fara sfarsit" a aparut în ani 1990, aceasta senila de cauciuc fiind fãcutã dintr-un mulaj, prin procesul de vulcanizare, fara sa existe legatura intre partea metalica (sarma) din senila si cauciuc Senilele sunt fãcute cu un mulaj simplist si cu echipamente de calitate inferioarã cu 4 pana la 6 faze pana la terminarea procesului de vulcanizare De fapt el ar trebui sã se numeascã "Armatura metalica inchisa cu mai multe etape de vulcanizare" Acest tip de senile este mai ieftin si impreuna cu o publicitate exagerata a reusit sa produca confuzie pe piata senilelor de cauciuc, lasand foarte multi oameni sa caute raspunsul privind solutia IDENTIFICAREA DIMENSIUNII SENILEI DE CAUCIUC LATIME SENILA x PASUL SENILEI x NUMAR ZALE LATIME SENILA Masurati latimea senilei (in mm) PASULSENILEI Masurati distanta (in mm) intre centrul unei zale si centrul urmatoarei zale NUMAR ZALE Numarati zalele de pe intreaga senila Dimensiunile senilei de cauciuc: 180x60x35 Pentru sistemul de vizualizare si ghidare s-a optat pentru schema bloc prezentata mai jos: Cea mai importanta componenta a robotului o constituie controllerul Acesta poate fi un micro-controller sau chiar un calculator Un micro-controller (conectat la portul serial sau USB) citeste senzorii si da comenzi motoarelor In felul acesta PC-ul se poate ocupa de calcule mai grele, cum ar fi recunoasterea de imagine, pozitia pe harta, recunoastere si altele S-a ales combinatia PC-micro-controller Senzorii Pentru a se putea deplasa fara sa se izbeasca de primul obiect intalnit in cale, robotul foloseste diversi senzori Acesti senzori pot fi de contact, de lumina, de proximitate, de distanta, de temperatura, de presiune, de sunet, de imagine Senzorii de contact sunt de obicei mecanici si sunt montati pe un fel de bare de protectie, care la atingerea de un obiect inchid sau deschid un circuit semnaland robotului coliziunea Senzorii de lumina sunt de obicei foto-rezistente de tipul CDS, care isi modifica rezistenta in functie de lumina ambienta Senzorii de proximitate sunt de obicei o combinatie de emitator-receptor de lumina infra-rosie, care se bazeaza pe emiterea unei unde infra-rosii care se reflecta pe suprafata unui obiect si este apoi receptionata Acesti senzori semnaleaza controllerului prezenta unui obiect la o anumita distanta, robotul putand astfel evita coliziunea Senzorii de distanta se bazeaza pe acelasi principiu ca cei de proximitate, dar masoara ungiul de intoarcere a razei infra-rosii, determinand astfel distanta pana la obiect Alt fel de senzori de distanta sunt senzorii ultrasonici, care masoara timpul in care se intoarce sunetul reflectat de un obiect Senzorii de temperatura masoara temperatura unui obiect, cei de sunet detecteaza prezenta unui sunet sau volumul lui, cei de presiune masoara presiunea aerului sau a unui lichid intr-un sistem pneumatic sau hidraulic Senzorii de imagine sunt de obicei camere video care sunt folosite pentru recunoastere de obiecte Sistem extern 1 Dispecer- format din modul de comunicatie GPRS si PC - primeste informatii in legatura cu pozitia, viteza si eventuale stari de alarma - afiseasaza pe o harta virtuala pozitia si date de stare ale vehiculelor de pe teren 2 Provider de serviciu GSM/GPRS - poate fi orice provider de telefonie mobila - realizeaza transportul de date intre vehicul si dispecer - trebuie sa asigure o functionare permanenta a transferului de date, indiferent de conditiile meteo 3 Sistem de navigatie de tip GPS cu constelatie de sateliti - este larg folosita in domeniul navigatiie, precizia de pozitionare este de la cativa zeci de centrimetrii pana la ordinul metrilor Sistem de conducere, monitorizare si control 4 Modul GPS/GPRS - realizeaza colectarea datelor de la sistemul de pozitionare, dispecer si calculatorul de bord si stabileste transferul de date intre vehicul si dispecer - trebuie sa asigure un protocol simplu si rapid de comunicatie intre calculator de bord, dispecer si satelitii de navigatie, sa aiba dimensiuni mici si consum energetic cat ma redus; antena de GPS trebuie sa aiba un castig cat mai bun pentru o pozitionare cat mai exacta 5 Modul de comunicare radio local de raza mica - asigura navigarea pe distante scurte la sol cu ajutorul balizelor radio locale - trebuie sa asigure o coordonare cat mai buna la nivelul solului la un consum cat mai mic energetic 6 Computerul de bord - realizeaza functia de procesare a datelor, de conducere independenta a vehiculului, de prelucrare, distribuire si transmitere a informatiilor la toate modulele sistemului; prelucreaza imaginile de la camera de supraveghere si ia decizii cu privire la evitarea eventualelor accidente - trebuie sa fie de dimensiuni redure, cu consum energetic mic, sa reziste la temperaturi ridicate sau scazute, sa aiba viteza de procesare cat mai mare si sa nu aiba medii de stocare a datelor cu parti in miscare (ex : HDD), trebuie sa fie dotat cu un sistem de operare ce sa permita realizarea tuturor aplicatiilor necesare conducerii proceselor si cu cheie fizica cat si hardware/software de blocare a accesului persoanelor neautorizate; interfata intre om si computer se realizeaza prin intermediul cuplarii pe un port de date al unui PC, astfel se face posibila incarcarea anumitor trasee predefinite cat si a unor aplicatii specifice 7 Unitate de comanda si control - realizeaza coducerea actionarilor electrice cat si monitorizarea senzorilor si sistemelor periferice, in urma decizilor luate de calculatorul de bord; asigura o cale rapida de comunicare intre calculatorul de bord si periferice, convertind comenzile date de calculator in semnale utile pentru diferitele componente de actionare sau de senzoristica - trebuie sa asigure o parte de procesare hardware/software independenta de calculator a datelor si semnalelor primite de la periferice, sa aiba dimensiuni mici, consum mic de energie, gabarit mic si robustete mare Cel mai probabil trebuie sa foloseasca tehnologii ce inglobeaza microcontrolere si/sau procesoare de semnal Drivere si periferice 8 Driver pentru motoare electrice - asigura actionarea, pornirea si oprirea de urgenta a motoarelor ce actioneaza deplasarea vehiculului sau a diferitelor parti de automatizare - trebuie sa asigure puterea necesara cationarii fiecarui motor in parte dar si a tuturor motoarelor deodata si sa asigure un protocol de comanda usor de implementat 9 Senzori si limitatori atomatizare actionari - este constituit din totalitatea limitatoriilor de cap de cursa si a interblocariilor electrice; totalitatea starilor acestora trebuie monitorizata in permaneta de catre modulul de comanda si control ca urmare a implementarii in software a unei logici de automatizare si conducere a proceselor 10 Senzori de proximitate pentru obiecte statice - realizeaza detectia obiectelor din traseul si din jurul vehiculului; - Semnalul de la senzori trebuie sa fie destul de ferm si de greu perturbabil pentru a inlatura false detectii de obiecte 11 Senzori de proximitate pentru detectia gropilor si santurilor din fata vehiculului - realizeaza detectia gropilor si santurilor din fata , din traseul si din jurul vehiculului; - Semnalul de la senzori trebuie sa fie destul de ferm si de greu perturbabil pentru a inlatura false detectii de obiecte 12 Camera de supraveghere - cu ajutorul procesarii imaginilor preluate de aceasta, calculatorul de bord poate evita accidentarea persoanelor sau a animalelor ce sar brusc in fata vehiculului Semnalizarea optica si acustica 13 Semnal optic - realizeaza avertizarea optica asupra functionarii vehiculului 14 Semnal sonor - realizeaza claxonarea sau transmiterea de catre mesaje audio 3 2 Analiza sistemului de antrenare zapada ; DE-ME In urma studiului sistemului de antrenare zapada a fost ales un transportor elicoidal orizontal pentru antrenarea zapezii si un transportor elicoidal inclinat pentru expulzarea blocurilor de gheata Arborele cu elice dispus in fata lamei (1)se sprijina în lagare axiale, datorita turatiei reduse a sa preferându-se lagarele de alunecare La lungimi mai mari, în afara lagarelor de capat arborele se spijina si pe lagare intermediare Lagarele intermediare se monteaza la distanta unul de celalalt, aceasta distanta corespunzând lungimii tronsoanelor melcului Lagarele se monteaza suspendate pentru a asigura trecerea materialului pe fundul jgheabului Lungimea lagarelor se recomanda a fi cât mai mica deoarece în dreptul lagarelor elicea melcului se întrerupe Cu cât lungimea zonei întrerupte este mai mare cu atât creste rezistenta la înaintare a materialului Deoarece arborele se sprijina pe mai multe lagare, pentru a se asigura montajul si exploatarea, lagarele se construiesc oscilante Atât la lagarele de capat cât si la cele intermediare trebuie asigurata o buna etansare Ele sunt instalatii simple, ieftine, comode în exploatare Au dimensiuni de gabarit reduse, oferind posibilitatea încarcarii si descarcarii usoare în diferite puncte Prin constructia lor sunt închise ermetic Ca dezavantaje trebuiesc enumerate: consumul mare de energie, uzura puternica a jgheabului si a melcului, maruntirea materialelor fragile în timpul transportului si sensibilitatea la suprasarcina Transportoarelor elicoidal inclinat (2) este un jgheab închis prin care circula materialul introdus prin unul sau mai multe puncte Materialul se deplaseaza prin alunecare, fiind împins de suprafata de lucru elicoidala a unui surub melc rotativ, coaxial cu jgheabul Jgheabul se executa din tabla de otel cu grosimea de 2-8 mm, din tronsoane cu aceeasi lungime ca si cea a melcului Grosimile mai mari se recomanda pentru diametre mai mari ale melcului Extremitatile tronsoanelor se rigidizeaza transversal prin corniere care servesc si pentru asamblarea tronsoanelor între ele Pentru asigurarea etanseitatii între capac si flansele jgheabului, se monteaza garnituri Melcul se monteaza astfel încât între el si jgheab sa existe un interstitiu de 5-10 mm DESCRIEREA STIINTIFICA SI TEHNICA, CU PUNEREA IN EVIDENTA A REZULTATELOR ETAPEI SI GRADUL DE REALIZARE A OBIECTIVELOR; (SE VOR INDICA REZULTATELE) 1 Studiu privind analiza sistemului de miscare autonoma si de vizualizare si evitare obstacole ; 2 DE-ME sistem miscare 3 Studiu privind analiza sistemului de antrenare zapada ; 4 DE-ME sistem de antrenare zapada 5 2 comunicari la conferinta MECAHITEH 2010 6 1 comunicare la simpozion HERVEX2010 ANEXE - 2 studii - 3 comunicari - 2 DE ME CONCLUZII Obiectivele etapei au fost realizate 